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© Anordnung zur Positions-, Winkel- oder Drehzahlbestimmung 
© Anordnung zur Bestimmung einer Position, etnesWin- 

Ke\s und/oder einer Drehzahl mittels eines Sensors (1), 

welcher wenigstens eine Sensor- Vollbrucke mit zwei 

Halbbrucken (3, 4) aufweisi, und mittels eines Encoders 

[2; 11) mit lateral abwechselnden Magnelpolen, wobei bei 

oiner Relativ-Bewegung zwischen Sensor (1) und Encoder 

(2; 11) ein sinusformiges Magnetfeld den Sensor (1) 

durchstromt, so dafc die beiden Halbbrucken (3, 4) des 

Sensors (1) je ein sinusformiges Sensorsignal <V1, V2) lie- 

furn, und wobei aus diesen Signalen mittels Summen- 

iizw. Differenzbildung ein Summensignal (SUM) und ein 

Differenzsignal (DIFF) gewonnen werden, welche zur Be- 
stimmung einer Position, eines Winkels und/oder einer 

Drehzahl ausgewertet werden. 
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DE 101 13 871 A 1 

Beschrcibung 

!?°! I| u (i ,f^' : " Ml . <1 '-' r Erlindung i.s. cine Anordnung zur Bcsiimn.ung cincr Posi.ion. cincs Winkels uoUxkr cincr 
Drehzahl. Date, is. eincrscus cin Sensor vorgesehen unci andercrsci.s ein inagnelisierler Encoder, der uber die Rcla.iv- 
5 Rcwegungsnchmng zw.schcn .Sensor und Encoder hin laicral nhwcchsclnde Ma-nc.polc anlweis. Bei cincr Rela.ivhc- 
wcgung zwischcn Sensor und Hncoder wird infolge des Magnc. fcldcs. das den Sensor in sich verandemder GroGc dureh- 
Mromi. der Sensor ausgangsscmg cm Scnsorsignal licl'crn. 

f0002| Einc derar.ige Anordnung is. aus der deuischcn Offcniegungsschrif. DK 198 49 613 Al bekann. Don is. als 
... sSnXrr a M s T n'i'T VVi ? kC,SCnSOr -lanv zu cine. ...agne.isehen Korpcr ,,„, .nagnc.ischcn 

£ u ^ ' n, '}"7, dnUns WCm C,ncn "-agncisicrtcn Encoder auf. der iibcr seine Lange in vanicrendem 
W.nkel vcrlau.cndc Magno.cldl.mcn aufweis.. Der Winkel diescr Magne.lcldlinien wird gcniesscn und daraus die rcla ' 
live Posi.ion zwischcn Sensor und dem Encoder cnniucli. 

!2!S! ! 1 P n L 'T An ° r(,n,,n S isl al * Winkelsensor ausgehilde.. da er die Winkel der Magnc.fcldlinicn er- 

, 5 H h r ^"Z ,S ' , "^ lorcs ' s,i v und "'"6 d ^r in. Bcrcich der Magne,fc.dsa„igung arbei.cn. u.„ ausschlict - 

. a eh die R.ch.ung des Magne.lcldcs zu cnnineln. Als Sensor sind /.wei Sensorvollbrucken vor»cschen. Die Anordnun- 
he en zwe, u ». 90" phascnvcrschobcnc Signalc; dicsbezuglich bcs.ch. jedoch die cn.scheidende liinschrankunf daS 
S,n^ V Ue 'T T r y °° VL ' rschobcn * ind - der Abs.and der beiden Vollbrueken zucinandcr dncr- 

sc und d,c Veranderung der W.nkcl der Magne.lcldlinien uber die Lange des n.agne.ischen S.rcifcns anderersei.s he- 

^ w eS.fZ'H VCrha, ' mS l SC " nha " Cn - Hicri " lic ?« d " C wesendiehe Einschrankung der Anwendbarkei,. cbenso 

sligun; ^jJS,™ ST Cl ™ m SC ^ r - Um aUS ~ hli <*" ch * Winkelsensor arbci.cn zu kdnncn. in der Magncleld- 

ITh 4 ' • f I''' f u, « abe . dcr Krfindung. cine Anordnung der eingangs gcnann.cn An anzuseben. welchc univcrsell ein- 
se.zbar ,sj. be, der also les.gcleg.e geon.c.rischc Vcrhalmissc zwischcn Sensor und Encoder nieh. ein/uhal.en sind und 
die nich. mi Bcrcich der n.agne.ischen Sauigung arbci.cn n.u6 ln<1 " und 

25 mnl^i Dicse Aufgabc is. ernndungsgemaB durch folgendc Merkn.alc des Prncn.anspruchs I gelds.- 

[0006] Anordnung zur Bcs.immung einer Posi.ion. eines Winkels und/oder einer Drehzahl ...fuels eines Sensors wcl- 

H -e-«-'P°- : - a.iv-^cwegung zwischcn Sensoi und Encoder ein sinuslorn.iges Macnclfeld 

aus dYcTn ST . r ° ml - ? e " "l^" Ha,bbriickcn ** Sc " s ™ ' e ™ sinuslorn.iges Scnsorsignal liefern. und wobd 
aus d.escn S.gnaicn mmcls Summen bzw. DilTercnzbildung cin Summensignal und cin Differcnzsignal gewonncn wcr 
mnrv^ n T Bcs ''"'" lun S «"«■ Position, cines Winkels und/oder cincr Drehzahl ausgewenc. werden 
hrJSn In ^ r w CTfin d«"gsg«naBen Anordnung weist der Sensor wenigstens eine Sensor- Vollbrucke n.i. zwei Halb- 
bnicken aut. En Regeltal genug, dabe. eine Sensor- Vollbrucke. Es is. femer ein Encoder vorgesehen. der uber d e re a- 
tive Bewegungsnchtung Inn zwisclien Sensor und Enc<xler la.eral abwechschide Magnetpole aufweis. Info Ledestn 
durchsironi, be. e.ner Relauvbewegung zwischen Sensor und Encoder ein sinus.brmige! MaTnetfeld den Sen or bzw Z 
beiden Scnsorhalb-brucken, die der Sensor aufweist. lc 
[0008] Somit liefern die beiden Halbbrticken des Sensors je ein sinuslonnices Signal VI bzw V2 Aus diesen Sionalen 
Wdu™ 15 S " m me " si f al , ? UM und anderersei.s ein Dirterenz.igna. DIFFdurch Summcn bzw durTDdd!?en" 

^2Ksaa5 e^s^ sind in an sich bekanmer wc,se zur b ™-s ™ *~ ^ 

[0009] Die Bildung des Sun.njensignals SUM und des Differenzsignals DIFF ha, den groBen Voneil. daB diese beiden 
S gnale zueinander nn„,cr e.ne Phascnvcrschiebung von 90° aufweisen. so daB eine Aulvenung dieser Signal ' zu^ P^ 
uions- bzw. WinkclbesMinniung auf konventionelle Weise moglich isl. Hierin Iie Sl auch der weL.liche Vone 1 ~ 
Che' T 11 h h ^ hn J k ErfindUnS nU ' SSCn k<?ine bes,i "'n^n fes,geieg.en geome.rische VferhSS^zw"- 

;eTlgn D e a .5d.t.rie r be;™er^^^^^^^ 3 ' S WinkelSenSOr - beilCl - kan " « ^ -iner Sa,ugung. also n.i, kleinc- 

., M " ""'^^^ndungsgemaBen Anordnung kdnncn nich. nur rcla.ive Posiiionen, sondem absolu.e Posiiioncn 
fo™ Z lent" Be ( ' 1 Venvendun 8 e '" cs Magncpolpaares mi. der Po.paarbrci.c X (Encoder) kann miue.s eine sM gne 
.ores^nven Sensors d.e n.on.en.ane absolu.e Posi.ion uber den, Encoder de.ek.ien werden. Bci z. B. eincr Dcak.ivieLo 
akLansicn rSyS,CmS " ^ ^ Ak,ivien '"8 h] " bl die Infom, a ,ion iiherdie ak.ue.le Posi.ion crha^n bzw3 

^ M f SSU "S einc / relalive " Position n.uss der vorhcrige Zus.and bzw. Posi.ion gespeichen werden 
[0013] Eur Encode,. ITI!I niehreren Magne.polpaaren kann wei.erhin cine absolu.e Posi.ion emuiidl werden ' inden, 

tut e ri"hf ' V,C k T d \ dCr ^ Uberschrci - ^n den Ubergiingcn der Magne.pole crtass. und ££5 Bewc 

gungsnchiungenisprcchcndinkremeniicribzw.dekremcn.ien 

WeneLusSwiner""" 11 " 8 P ° Si,i ° n ^ WinkC ' S WCrdCn ^ SummCn U " d das D-.Tcrenzsignal bzw. den.-n 

lHHIrh •> dne K Drehzah,b ^ s,i »'"»'ng fieniig. es hingegen. wie gen.-iB einer Ausges.al.unc der Erfindun, nac h An- 
£ 2 X'^*}™ ™- <™ Bcs.in.n.ung der Null-Durchgange cincs der beiden oder bcidcr Sienalc vorzunchnL 
K 5 ^ C, ." C m mT^u"^ dCr Nulldurch ^nge sowohl des Sun.n.ensignals wic auch des DiffercnzsS en.s.e- 
«5E i VI ^ ul ' dur ^ an S e tQr di - Dn,h-zalbcs,i,nn,ung wie bei bekann.cn Losungcn. Dies mach. ueispi clswe s e 
e ne Vcrk.cnerung des Encoders und eine llalbierung der Anzahl der Magncpole n.oglich. wobci die AnVahl dcr Null 
durchgange pro Umdrchung des Encoders gegenuber bekann.en Losungcn gleichbleibi 

0017] Gcn.SE I einer wci.erer, Ausgcs.al.ung der Erfindung nach Anspruch 3 is. der Encoder als ,„a C nc.isicr.c Ebcnc 
„,, abwcchsclnden Magne.polen ausges.al.c,. Dicsc magne.isiene Ebcnc kann cincrsci.s abso.u, plan so n bci spiel" 
weisc .urd.e Bcs..n,n.ung oner Posmon zwischen der Ebenc und den, Sensor. Sic kann abcr auch krcis.ornug ocbogen 
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scin und dann bcispielsweise zur Positions- odcr Drehzahlbeslimmung millcls dcr crhndungsgemalten Anordnung cin- 
gcsct/.i wcrdcn. 

|0018| Wie obcn beschriebcn, isi cine spczicllc Absiimmung zwischen dem Absiand dcr beiden Sensor-Hal bbriicken 
zueinander einerscits und deni Abstand /.weicr Polpaare aufdem Encoder andcrcrseils nichi crfordcrlich. Ms isi jedoch 
zwcckniaBig, wic gematt cincr wciicrcn Ausgcsl aiding dcr Frfindung nach Anspruch 4 vorgeschen isi. den Ahsianrl (dl) 5 
dcr beiden Scnsor-Halbbrucken zueinander klcincr zu warden als den Absiand /.weicr Polpaare aufdem Hncodcr zuein- 
ander. 

I0019J Gcgcbcncnfalls kann dcr Wunsch beslehen, einc Positionsanderung /.wischen dcin Sensor und deni Iincoder zu 
crfasscn, wclche liinger isi als dcr Absiand /weicr Polpaare aufdem Iincoder /.ucinandcr. Dazu isi gcniaB einer wciicrcn 
Ausgesiahung dcr Erfindung gcniaB Anspruch 5 cin Zahlcr zuin Zahlcn dcr Nulldurchgange des Sunmisignals SUM und/ \o 
odcr des DilVcrenzsignals DI1T vorgeschen. Darnil kann neben dcr Bestimmung dcr Position bzw. des Winkcls anhand 
des akluellen Wcrtcs des Summsignals SUM und des Diffcrenzsignals Dili-' millcls Zahlcn dcr Nulldurchgange auBcr- 
dem die Grobrxvm.ion cniiillcll werden. 

10020) Wie obcn bcrcils erlaulen. sind Vcrfahrcn bekanni, urn aus Sinus- und Kosinussignalen minds irigonomctri- 
scher Formcln die Relati v- Position zwischen Sensor und Encoder zu emiiitcln. 15 
(0021 j Hicr/u kann vortcilhafi cine Arcus-Tangens-Funktion eingescizt wcrdcn, wie gcniaB cincr wciicrcn Ausgestal- 
lung dcr Erlindung nach Anspruch 0 vorgeschen isi. 

(0022] Die in dicscm Anspruch angegebenen Formcln machen unicr andcrcm dcutlich, daB die beiden Signale SUM 
und DIFF zueinander cxakt uni 90" phasenvcrschoben sind. Dies bcdculcl. daB bcispielsweise dann. wenn das DFIT-Si- 
gnal cinen Nulldurchgang hat, im SUM-Signal cin Kxtremwerl aufiriti und umgekehrl. Autgrund diescr Beziehung dcr 20 
beiden Signale zueinander kann cine unmittelbarc Auswcriung dcr beiden Signale millcls cincr solchcn ARCTAN-Funk- 
tion erfolgcn und somii unmiitclbar einc Winkclbcsiinimung vorgenommen wcrdcn. Soil ggf. cine Position bcslimmi 
werden, so wird aus dem Winkcl niitiels cincr linearen Kennlinie eine Position ermillelt. 

[0023] Nachiblgcnd wird ein Ausfuhrungsbcispiel dcr Erfindung anhand dcr Zeichnung naher erlaulen. Es zeigen: 
[0024] Fig. 1 cine crsic Form dcr Ausfuhrungsfonn dcr erfindungsgcniaBcn Anordnung zur Bestimmung cincr Posi- 25 
lion, 

100251 Fig. 2 cine zweite Ausfuhrungsfonn dcr crfindungsgcmaBcn Anordnung zur Bcsiiminung cincr Drchzahl, 
(0026] Fig. 3 die Ausgangssignalc dcr beiden Scnsor-Halbbriickcn sowie die Sunimen- und Diffcrcnzsignalc der An- 
ordnungen gcniaB Fig. i odcr Fig. 2 und 

|0027] Fig. 4 eine Darstcllung cntsprcchcnd Fig. 3 mil andcren geomeirischcn Verhaltnisscn der Scnsor-TIaibbruckcn 30 
bzw. dcr Brcitc dcr Polpaare und somii eincm andcren Phasenverhaltnis zwischen den Signalcn VI und V2 dcr Sensor- 
Halbbrucken. 

[0028] In Fig. 1 ist eine schemaiische Darsiellung bzw. ein Blockschaltbild eincr crfindungsgcmaBcn Anordnung in ei- 
ner ersten Ausfuhrungsfonn dargestellt, die zur Bestimmung einer Position bzw. mit geringfugiger Anderung eines Win- 
kels gee ig net ist. J5 
[0029] Miitels der Anordnung soil einc relative Position zwischen eincm Sensor 1 und eineni Encoder 2 ermiltell wcr- 
den. 

[0030] Die Darstellung gemaB Fig. 1 zeigl, daB der Encoder 2 in lateraicr Richtung wechselnd magnctisiert ist. In dic- 
ser Richtung folgen aufeinander abwechsclnd Polpaare. wclche jeweils die Lange eines Winkels Lambda = 360° haben. 
Der Wen von Lambda (X) wird wciter unien zur Bcrechnung der Position bzw. des Winkels eingesctzi. 40 
[0031] Dcr Sensor 1 und der Encoder 2 sind in Langsrichtung des Encoders 2 relati v zueinander verschiebbar. Infolge- 
dessen werden die in der Fig. 1 schematised eingctragenen Magnetfeldlinien den Sensor 1 durchstrdinen/Bci eincr Bc- 
wegung dcr beschriebenen Art detcktieren zwei Sensor-Halbbrucken 3 bzw. 4 des Sensors 1 das MagneLteld des Enco- 
ders 2, so daB bei einer Bewegung zwischen Sensor 1 und Encoder 2 der Sensor 1 siniisformige Signale liefert. 
[0032] Die beiden Sensor-Halbbriickcn 3 und 4. welche jeweils zwei Scnsor-Elemente aufweiscn. licfern infolgedcs- 45 
sen sinuslonnige Ausgangssignalc VI bzw. V2, die jeweils zwischen den beiden Sensor-Elemcnien der Sensor-flalb- 
briicken 3 und 4 abgegriffen werden. 

[0033] Infolge des oben beschriebenen zciilichen Verhallcns der Magnetfeldlinien in den beiden Sensor-Halbbrucken 3 
und 4 sind auch die Signale VI und V2 sinusfonuig. 

[0034] Die beiden Scnsor-Halbbrucken 3 und 4 weiscn zueinander cincn Abstand von d[ auf. 50 
|0035] Abhangig von dem Wen von d, und dem Wen von Lambda weiscn die beiden Sensor-Signalc VI und V2 zu- 
einander eine hcsiimmtc Phascnverschichung auf. Zur Auswcriung diescr Signale millcls trigononietrischer Funktioncn 
isi es jedoch crfordcrlich. daB die Scnsor-Signale zueinander einen vorgegebenen Winkel, namlich 90°, ausweisen. Dies 
wiederum bedeulet, daB entwedcr die magnetische Rasterung aufdem Encoder 2, also der Wen Lambda, odcr der Ab- 
stand der beiden Halbbriicken 3 und 4 zueinander. also der Wen d|, bcsiinimtc Wcrtc aufweiscn mussen. Dafiir be- 55 
stimiiite Anwendungen, bcispielsweise fur Sensoren in Kj-aftlahrzcugen fur Antibiockicr-sysiemc, cine solchc Abstim- 
mung nicht moglich bzw. nichi erwunschi ist, geht die Erfindung einen andcren Weg 3 und wcrtet die Sensorsignale VI 
und V2 nichi unmittelbar aus. 

[0036] In der crfindungsgcmaBcn Anordnung sind daher cin Subtrahierer 5 und ein Addiercr 6 vorgeschen. denen je- 
weils bcide Sensorsignale VI und V2 zugctuhrt werden. Der Subtrahierer 5 bildei aus diescn Signalcn ein DitTcrenzsi- to 
gnal DIFF: dcr Addierer 6 bildei aus Ihncn ein Summsignal SUM. 

[0037] Diese beiden Signale weiscn zueinander einen Phascnvcrsalz von exakl 90° auf und crschlicBcn sich daher dcr 
Auswenung niitiels trigonomeirischer Funktioncn. Diese Auswenung wird in einer Auswcncslufe 7 vorgenommen, wcl- 
che ausgangsseilig ein Signal P liefcn, welches den Wert dcr Relati vposition zwischen Sensor 1 und Encoder 2 darstclli. 
[0038J Zur Bcrechnung eines Wcrtes fur eine besiimmte Position millcls dcr Auswenesiufc 7 kann voncilhafi cine 65 
ARCTAN-Bcrechnung durchgefuhn werden. Hierbci wird aus den Signalcn SUM und DIFF cine linearc Kennlinie cr- 
zcugi. anhand dcrer sich der momentanc Winkcl a unmittelbar cnnitteln lassi. 

[0039] Eur cine Positionsbcstinmiung muB dcr Wert, der sich autgrund dcr ARC 'TAN- Bcrechnung crgibt (hicrdcr Win- 
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DIFF:= VI - V2 = 2* V0*cos(i^)*sin(<o0 [l] 



2 

10 



SUM := VI + V2 = 2 * V0 * sin(^) * sin(oj/ _ 9QO) ft 

enjibi sich 

15 

5MV/ 2*V0*sin(^i)* s i n (^_ 90 o ) 



cos(^— )*sin(o)0 
25 = 2 ' -tan(Q)0 

*; n (P hi ^* , s o/iT lw/ tan (^) = const. = c r 3 l 

s,n (— )*-cos(gj/) tanf£^) 2 l J J 

2 2 

dabei sind: 

V I. das Ausgangss,gna] derers.en Haibbrucke 
o^if* ^ u . s 8 an S"ignaI derzweiten Halbbriicte und 
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lalivbcwcgung /.wischcn Sensor 1 unci ltnccxlcr 2 bzw. 11 urn die Liinge eincs Polpaares dcr Magnciisierung des Enco- 
ders 2 bzw. 1 1 . 

[<)049| So zeigi die Kig. 3 das Ausgangssignal VI der erslcn Scnsor-TIalhbriickc 3 der Anordnung gemati Kij». 1 sowie 
das Ausgangssignal V2 der zwciien Sensor-Halbbruekc 4. Die Darsicllung zeigi, daB diese zueinander keinc Phascnvcr- 
sehiehung von 90° aufweisen, sondern cine kleinere von clw:i 26°. Dies iriil dann atif. wenn der Ahsiand Dl dcr beiden 5 
Scnsor-Halbbriickcn 3 und 4 zueinander sowie dcr Wert Lambda der Magnciisierung des Encoders nichl bcsiirnmie Ver- 
nal! nissc aul'wciscn. 

1 0050J Da die crhndungsgemaBe Anordnung geradc auT diese Abstinnuung vcrzicht.cn mochic, werden das Suminsi- 
gnal SUM und das Diffcrenzsignal DIFF erzeugl, die in der Figur ebcnlalls cingelragen sind. Die Figur zcigl. daB diese 
beiden Signale zueinander cine Phascnverschiebung von 90° aul'weiscn und sich somil unmiiiclbar ciner irigonomciri- 10 
schen Ausweriung erschlicBen. 

|0051] In Kij>. 4 findcl sich eine Darsicllung enlsprcchend Kig. 3, jedoch bclragl hicr aufgrund an(iercr ceomctrischcr 
Vcrhalinisse der Wen Dl bzw. Lambda, der Phasenversaiz /.wischcn den Signalen VI und V2 efwa 54°. Auch hier bc- 
lragl jedoch der Phasenversaiz zwischen deni Sumnisignal SUM und dem Di tie re n /.signal DIF1 7 wiedcruni 90°. 
[0052] Die Darsiellungen gematf der Fig. 3 und 4 zcigen somil, daB eine genaue Abstinimung der Werte Dl und i.s 
Lambda zueinander nichl erforderlich ist: vielniehrisi eine Ausweriung Liber die Bildung des Sumnisignals SUM und des 
DilVcrcnzsignals DIFF, die zueinander inmier eine Phascnverschiebung von 90° haben. gematf der crlindungsgcmaBen 
Anordnung dennoeh moglich. 

j 0053 1 Die Fig. 3 und 4 zcigen auBcrdcm, daB bei einer Drchzahlhcsiimniung millets der Anordnung nach Fig. 2 pro 
Umdrehung des Encoders 11 bei ciner Ausweriung der Nulldurchgange sowohl des Sununensignals SUM wic auch des 20 
Differenzsignals DD-Tdoppcll so viclc Nulldurchgange fur die Drchzahlbcslimmung wie bei bekannien Losungen auf- 
ireien. Dies niachl bcispielsweisc cine Verkleinerung des Encoders 11 und cine Halbicrung der Anzahl der Magnelpole 
moglich, wobei die Anzahl dcr Nulldurchgange pro Umdrchun<j des Encoders vcnzlichen mil bekannien Losungen ulcich 
bleibi. 

25 

Palenlanspruche 

1. Anordnung zur Beslinmiung einer Position, eines Winkels unoVodcr einer Drehzahl mittcls cines Sensors (1), 
wclcher wenigsicus eine Sensur-Voiibrucke mil zwei Haibbrucken (3, 4) aufweist, und iniitcis cines Encoders (2: 

11) mil laicrai abwcchsclndcn Magnclpolcn, wobei bei einer Rclativ-Bewegung zwischen Sensor (1) und Encoder 30 
(2; 11) ein sinusformiges Magnetfeld den Sensor (1) durchslroml, so daB die beiden Haibbrucken (3, 4) des Sensors 
(1) je ein sinustomiiges Sensorsignal (VI, V2) licfern, und wobei aus diescn Signalen mitiels Summcn bzw DilTe- 
rcnzbildung ein Summensignal (SUM) und ein Differenzsignal (DIFF) gewonnen werden, welchc zur Beslinmiung 
einer Posilion, eines Winkels und/oder einer Drehzahl ausgewertet werden. 

2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB eine Drchzahlbestiimnung miliels Mitteln (14) zur 35 
Bestimmung der Nulldurchgange des Summensignals SUM und/oder des Differenzsignals DIFF vorgenommen 
wind. 

3. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB als Encoder (2; 11) eine magneiisiertc Ebcne mil ab- 
wechsclnden Magnetpolen eingeseizi wird. 

4. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB dcr Absiand (d t ) der beiden Sensor-Halbbrucken (3, 40 
4) zueinander klcincr ist als die Langc (X.) eines Polpaares des Encoders (2; 11). 

5. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnei, daB ein Zahler zum Zahlen vorzugsweise der Nulldurch- 
gange des Sununensignals SUM unoVodcr des Differenzsignals DIFF vorgesehen ist, so daB eine Bestimmung der 
Position iiber eine Relalivbewegung zwischen Sensor und Encoder erfolgen kann, die larfger als die Lange (k) eines 
Polpaares des Encoders ist. 45 

6. Anordnung nach Anspruch 1. dadurch gekennzeichnei, daB die Anordnung zur Berechnung eincs Wertcs einer 
Posilion odcr eines Winkels miliels einer ARCTAN-Bcrechnung eine lineare Kennlinic crzeugi, aus der der Wcrl 
besliinml wird. wobei die ARCTAN-Bcrechnung nach folgendcn Glcichungcn erfolgt: 
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DIFF:= V] - V2 = 2 * V0*cos(i^) *sin(co/) [,] 
SUM := V ] + V2 = 2 * V0 * sin(^) * sin(co/ _ 90 o } {l] 



is 2 *VO*sin(^— )* sin (Gtf-90 o ) 



,phL . 

= ■ £ -tan(co/) „/,/ 

sincfi).^,) - *+?>->>»*.•* [3] 
2 2 

c v 2 ' [4] 

wobei sind: 

a: der berechncte Winkei 

VO: die maximale Amplitude der Signale VI und V2 
VI . das Ausgangssignal der ersten Halbbriicke 

S it / Se "T SatZ ZWlSChen den Sl Snalen VI und V^ und 
dlC K«»geschwindigkeit der Signafe VI und v" 
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